
















Development of Touch Globe for Blinds
(Automation of Marking using an Industrial robot)
Kanazawa university Naoki ASAKAWA
      Reduction of calculation time of tool path generation for complex 3D models is an important issue in development of CAM 
applications.In this study, tool dependent progressive mesh is applied for the models which are represented by meshes.This method 
maintaines history of sympliﬁcation of the 3D model with hierarchical structure.3D model can be reﬁned and simpliﬁed by using the 
tool dependent progressive mesh. Therefore, the tool path is safely generated with reduced number of meshes appropriately to reduce 


































度簡略化を行い，点字の間隔を参考として 2 ～ 3mm 程度とする．
3. システム概要
　システムの概要を図１に示す．まず PC 上で国境緯度経度デー
タ 3) と加工対象の球体サイズなどの加工情報から OpenCAM カー
ネル Kodatuno4) を用いた専用 CAM によって加工経路を生成する．
生成された加工経路からロボット動作プログラムを生成し，垂直






















Fig. 2 Graspping of workpiece













D: Tool direction vector
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Fig. 5 Finished workpiece
                   (a) θ1                                              (b) θ1 + θ2 
Fig.3 Pin to sort the points
工具軸方向，工具軸回りの姿勢（同時に工具の進行方向を表す）






























               (c) θ1 + θ2 + θ3                              (d) θ1 + θ2 + θ3 + θ4
Fig.4 Generated poins according to the latitude angle
(5) 加工点群データと極座標系加工データの情報から，加工経路









に実験を行った．ロボット先端にスチロール球 ( 直径 300mm) を
固定し，作業台にマーキング装置を固定して実験を行った．点数
が約 1500 点，ロボットの動作速度は約 30m/s である．加工にか
かった時間は約 6 時間程度であった．マーキングを行った後，目























2) レハ ･ ヴィジョン：しゃべる地球儀 , https://www.youtube.com/
watch?v=pIv4D2oHIbk
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